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Indue trie-Roboter 



Die Erfindung betrifft elnen einfachen Industrie-Roboter mit 
einem Grelfer, der bestimmte manuelle Handgriffe bzw. Ar-- 
beiten ausfUhren kann, wie belsplelsweise Beschickung von 
WerkzeugmaBchineny DurchfUhrung von Nontagegangen usw. Bei 
den blaher bekannten einfachen Induatrle-Robotern werden alle 
Bewegungen, wie Transfer-, Hub-, Rotationa- und Schwenkbe- 
wegungen durch pneumatiachen oder hydrauliechen Antrleb vor- 
genonu&en. Die ^Erf indung^Btellt sich die Aufgabe, einen 
Induatrie-Roboter zu schaffen, der einen weniger aufwendigen 
Antrieb aufweist. 

Diea wird erf indungagemfifi bei einem Induatrie-Roboter, der 
aua einer im weaentlichen horizontale Bewegungen auefuhren- 
den Transf ereinheit mit Greifer und einer im weaentlichen 
vertikale Bewegungen auafiihrenden Hubeinheit besteht, da- 
durch erreicht, daS beide Einheiten elektromotorisch uber 
Zahnatangentriebe angetrieben aind. Die Transf ereinheit kann 
dabei mit einer ebenfalls elektromotoriech angetriebenen 
Rotationaeinheit fur den Greifer und die Hubeinheit mit einer 
elektromotorisch angetriebenen Schwenkeinheit kombiniert 
sein. Der elektromotorische Antrieb hat gegeniiber den bis- 
herigen Antrieben den Vorteil, daB die Einbeit immer aofort 
betriebabereit und leicht ateuerbar iat« Perner besitzt eie 
eine hohe Positioniergenauigkeit und erfordert praktiach 
keine Wartung. Weiterhin ist die Umwandlung der Drehbewegung 
des Antriebsmotors in eine Linearbewegung durch Zahnstange 
und Ritzel besonders vorteilhaft, wenn das GerSt Linearbe- 
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bewegungeix mlt v > 0,7 in/sec. ausfUhren soil. Bei dleeen An- 
triebaeleBenten iat die Bewegungsgeechwindigkeit lediglich 
begrenzt durch die AntriebalelBtung und evtl- durch uner- 
wUnschte Schwlngungen, die vom Inpulfl der w dftmpfenden Mes- 
aen angercgt werden. Beidee laQt aich durch entsprechende 
lafinahmen jedoch beherrachen. 

Dar^erfindungagemfifie Induatrie-Roboter ist an Hand der Zeich- 
nung in einem AuafUhrungabeiapiel nfiher erlSutert. Dabel 
zelgen 

Pig. 1 die geaaate Einheit in Schnitt und 

Pig. 2 eine Anaicht gemSB der Linie" A/A in Pig. 1 . 

In Fig. 1 iBt Bit I die Hubeinheit und nit II die Tranafer- 
elnheit dea Robotera bezeichnet. Die Tranef erelnheit II iat 
folgendermaBen auagebildet: In einer U-fbrmigen Konaole 1 let 
Uber waizlager 2 ein ebenfalls U-formiger. Bugel 3 gelagert. 
In den BUgel 5 wiederum aitzt in KugelbUchaen 4 horizontal 
verachiebbar, Jedoch drehgeal chert, eine Zahnatenge 5. Die 
Drehaicherung kenn dabei, wie in Pig. 2 dargestellt. durch 
ein in eine Nut 6 der Zahnatange eingreif endea FUhrungs- 
stilck 7 erfolgen, welches feat em BUgel 3 eltzt. Die Zahn- 
atange 5 trfigt an einen Ende eine Grelf erelnheit 8, und 
ihre horlzontale Verachiebung erfolgt Uber ein Ritzel 9 - und 
gegabenenfallB ein Zwiachengetriebe - durch den Elektromotor 
10, welcher auf dem BUgel 3 befeatigt iat. 

In der Konaole 1 iat ein weiterer Elektromotor 11 unterge- 
bracht, der mit einem Ritzel 12 veraehen ist. welchea in ein 
aa BUgel 3 engebracbtea Zahnaegment 15 eingreif t. Soil die 
Grelfereinheit 8 Drehbewegungen uoi ihre Lfingaachse aua- 
fuhren, dann erfolgt diea durch den Motor 11 und den BUgel 3- 

UB die Zahnatange 5 von Biegebeanapruchungen zu entlaaten. 
Bind an der Greifereinheit 8 PUhrungabolzen U befestigt, die 
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horizontal verschiebbar Uber Kugelbucheen 15 im BUgel 3 
8itaen# 

Die Hubeinheit let im weeentlichen gleich-aufgebeut wie 
die Transferelnheit II, jedoch gegaa diese um 90^ verdreht, 
80 daS die Zabnataixge 16 eine vertikale Lege einnimmt* *Statt 
der Greif ereinheit nimmt hier die Zahnatange an. ihrem oberen 
Ende eine Platte 17 euf, welche die Transf ereinheit II 
tragt. Die Fiihrungsbolzen sitzen hier enteprechend in die- 
ser Platte 17. 

Die U-f5rnige Konsole 18, welche alle Ubrigen der Transfer- 
elnheit entsprechendcn Bauteile aufnimmt, ist an einem auf- 
recht etehenden Tragelement 19, wie Platte, Winkelstuck 
od. dgl* befestigt, welches seineree.its mit einem Pu3 20 
verbunden ist. 21 ist eine die Hubeinheit umgebende Blech- 
verkleidung, wfihrend 22 Paltenbalge sind, die die frei be- 
weglichen Telle der Einheit umgeben und gegen Eindringen 
von Schxnutz und Peuchtigkeit schiitzen. 

Alle Motoren sind zweckmaflig mit Sicherheitsbremaen ver- 
sehen* £ei den Motor 11 wird damit die Pixierung des Bugels 
3 und demit die Rotationsf ixierung der Zehnstange sicher- . 
gestellt. Bei dem Motor 10 hingegen wird bei Stromausfall 
bzw. im spannungaloaen Zustsnd ein willkUrliches Verschie- 
ben der Zahnstange verhindert.. 
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Petentanepruche J 



NACHGEREICHT 



InduBtrie-Roboter, bestehend aus einer im wesentlichen 
horizontalc Bewegungen euef uhrendeu Iransf ereinheit 
mit Greifer und einer im weBcntlichcn vertikale Bewegun- 
gen auBfUhrenden Hubeinheit, dadurch gekennzeichnet, defl 
beide Einheiten elektromotoriech Uber Zahnstangengetriebe 
angetrieben sind* 

2. InduBtrie-Eoboter nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, dafi die Tranaf ereinheit (II) mit einer ebenfalls 
elektrcmotorisch angetriebenen Rotationseinheit fur den 
Greifer (8) kombiniert ist* 

3. InduBtrie-Roboter nach Anspruch 1 cder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Hubeinheit (I) mit einer ebenfalls 
elektromotorisch angetriebenen Schwenkeinheit kombi- 
niert i8t# 

4» Industrie-Hoboter nach Anepruch 2, gekennzeichnet durch 
folgende Ausbildung der Transf ereinheit (II) s In einer 
U-formigen Konsole (1) ist Uber WSlzleger (2) drehbar 
ein ebenfalls U-f6rmiger Bugel (3) gelagert, der einen 
Elektromotor (10) aufnimmt und in deesen Schenkeln 
horizontal verschiebbar, ^edoch drehgesichert , eine an 
ihrem einen Ende eine Greif ereinheit (8) trsgende Zahn- 
Btange (15) gelagert iat, die vom Motor iiber ein Ritzel 
(9)» gegebenenfalls mit einem Zwischengetriebe, antreib- 
bar ist, wahrend der Bugel (3) zur AusfUhrung von Dreh- 
bewegungen dee Greifers von einem weiteren, in der Kon- 
BOle (1) untergebrachten Motor (11) uber einen Zahnrad- 
trieb (12, 13) drehbar ist* 
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Industrie-Roboter nach Anspruch 4, dadurch gekennzeich- 
net, daB zur Entlaatung der Zahnstange (5) von Blege* 
beanspruchungen die Grelf ereinheit (8) mit Puhrungs- 
bolzen (14) vereehen 1st, die ebenfalle horizontal ver- 
Bchiebbar in dem drehbaren BUgcl (3) gelagert Bind. 

InduBtrie-Roboter nach den AnsprUchen 3 und 5» dadurqh 
gekennzeichnet, daB die Hubeinheit (l) in gleicher Weiae • 
wie die Tranaf ereinheit (II) ausgebildet, Jedoch gegen 
diese um 90° verdreht angeordnet iat, wobei die vertikale 
Zahnstange (16) - statt der Greif ereinheit - eine die 
Tranefereinheit (II) aufnehmende Platte (17) tragt und die 
U-formige Konsole (18) an einem aufrecht stehenden Trag- 
element (19) befeatigt ist. 

Industrie-Roboter nach einem der Anspriiche 4 bis 6, da- 
durch gekennzeichnet, dafl alle Antriebamotoren mit 
Sicherheitsbremeen versehen sind. 

Industrie-Roboter nach einem der Anspruche 4 bis 7, da- 
durch gekennzeichnet, dafl freiliegende bewegliche Teile 
des Gerates gegen Eindringen von Schmutz u.dgl. von 
einem Schutzbalg umgeben sind. 
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